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轮子相对于机器人系统中心的半径。 、 、 分别表
示三个轮子沿驱动方向的速度。底盘系统的运动学方程如
下 [3]：
　　                         （1）
　　                    （2）
　　                                            （3）
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图 1   全向轮装配模型                        图 2   运动模型
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将以上方程写成矩阵形式，得到：
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　　其中，   ——全向轮线速度矢量
　　               ——转换矩阵


























假 设 t0 时 刻，
机器人的姿态角为





L1，E2 行 走 的 路 程
为 L2，令 d 为系统中心的移动距离，有
                             （6）
则在（t1-t0）时间内，机器人移动的坐标为
                             （7）
由于
式 7 可整理得到：






该情况与上述基本平移类似，只是此时 应由 +γ 来替代。
因此有





图 3   双编码器正交模型
图 4   基本平移模型
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在 Δt 时 间 内， 机 器
人转过角度 C（设逆时针
方向为正），码盘 E1 到系
统中心 O 的距离为 ，此











图像处理软件为 Labview NI vision。
 
图 6  复杂背景中的篮球                  图 7 单通道灰度图
     
        图 8  阈值分割                图 9  按面积特征提取目标信息
   





















图 12   机器人连续完成 2 次投篮动作
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图 5   自旋转模型
